自律ナビゲーションの実装による「浮遊ノート」システムの機能拡張とその応用 by 小野澤 清人
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CPU Apple A4 1GHz
ॏྔ 137g
ද 4.2: PCͷεϖοΫ
OS Windows7 Home Premium (64bit)
ROM 128GB (SSD)
RAM 4GB





















































= sqrt((M × ∆P)2 + (N × cos(P) × ∆R)
×(N × cos(P) × ∆R)) (4.3.1)
P = (gpsBlat − gpsAlat)2
∆P = gpsBlat − gpsAlat
∆R = gpsBlng − gpsAlng
M = 6334834sqrt((1 − 0.00674 × sin(P) × sin(P))3
N = 6377397sqrt(1 − 0.006674 × sin(P) × sin(P))
calcHeading(gpsA, gpsB) = 90 − atan2(∆x, y) (4.3.2)




















































































༗͢Δܞଳి࿩ͱͯ͠ϑΟʔνϟϑΥϯΛબ୒ͨ͠ 20୅ɼ50୅ɼ70୅ͷ 3໊ͷඃݧऀ͔Β͸ 1ճ































































ҟͳΔࢦ͕ࣔग़͞Εͯ͠·ͬͨɽB஍఺͔Β A஍఺Λ໨ࢦ࣮͢ݧΛ 2ճߦ͕ͬͨɼB஍఺ͷ GPS
ͷײ౓͕ѱ͔ͬͨͨΊɼॳΊ͔Βਖ਼͍͠ඈߦࢦࣔΛಘΔ͜ͱ͕Ͱ͖ͣ 1౓΋੒ޭͰ͖ͳ͔ͬͨɽ
ܦ༝஍఺Λ 1ͭઃఆ͠ɼ໨త஍·ͰͷඈߦΛߦ͑Δ͔Ͳ͏͔ͷ࣮ݧ͸ 4ճத 2ճ੒ޭͨ͠ɽ࣮

































Aˠ B 5/8 GPSͷޡऔಘ
Bˠ A 0/2 GPSͷޡऔಘɼిࢠίϯύεͷෆ۩߹
AˠCˠ D 1/2 GPSͷޡऔಘɼϩϘοτͷి஑੾Ε































ධՁΛߦͬͨɽ20୅ͷඃݧऀ 6ਓʢஉੑ 5ਓɼঁੑ 1ਓʣʹɼาߦݕ஌ΞϓϦέʔγϣϯΛಋೖ
ͨ͠ iPhone୺຤Λணҥ͍ͯ͠ΔζϘϯ΍ҥྨͷϙέοτʹೖΕͯ΋Β͏ɽͦͷঢ়ଶͰɼ5าา͖
͠͹Βཱͪ͘ࢭ·Γ࠶ͼ 5าา͍ͯ΋Β͏͜ͱͰݕ஌γεςϜͷਫ਼౓ͷௐࠪΛߦͬͨɽ














͸ 0.6ඵɼ0.4ඵɼඃݧऀ C͸ 1.4ඵɼ0.8ඵ͔͔ͣͭͬͨɽඃݧऀ Cͷࢭ·ͬͨঢ়ଶͷݕ஌͕஗Ε
ͨཧ༝ͱͯ͠ɼาߦऴྃ࣌ɼऔಘͨ͠Ճ଎౓ͷ஋্͕Լʹತʹͳͬͨঢ়ଶ͔Βཱͪࢭ·ͬͨͨΊ
Ͱ͋Δɽ
















ਤ 5.3.1: ඃݧऀ Aͷάϥϑ
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ਤ 5.3.5: ඃݧऀ Eͷάϥϑ
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